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タで管理し,これを 各事務所端末か ら 随 時 参 照 する






















収集 ･計算が必要となり､本シ ス テ ム で は 車 載 端 末
のポタ:/(ワL,タッチ操作)や 車 載 セ ン サ か ら 情 報
を 取 り込み､自動収集 ･保管する方 式 と し た ｡
こ こ で データ収集する方式で2つの 方 式 が 考 え ら












採用 し た 場 合 を ま ず 試 算 した｡前提条件を






















.十1 一･ 二･l･... ':･･∴ ._./ .
(卦 α秒周期内での代表速度として最高速度を取得
④ 速 度超過回数をカウント し保存周期変更想定値α
で の速度超過回数)
1 0 回の走行データに対し､保存周期α秒を30秒､
- : ･ ( i ･l i＼-･L.･･m ll::､･-1 ･: ･
ミ ュ レ ー ションを行い､保存周期1秒に対する保存







α (see) 1 30 60 180
RatioofSpeedOvr(%) 100 ;≧ 99局 98套 50
導入効果を算定するため､日報の各記入項目に対
して従来と本機能での作成時間を測定したO ト-タ






















dゼ～秘事←t■ 一一-■ ■一 ･■■● 輪■- -ゝ ･* JJ I_芯≡rqi.,.-* ,-■





















とし到着自動認識システムを開発したO荷 積 ,/荷 卸
のいずれの作業かは事前の配送ルー トマ ス タ か ら 判
断が可能である｡







1)L > R : 目的地未着
2) L - R : 目的地到着
3)L < R : 目的地圏内
相 対 距離Lと認識半径Rを比較するに当たり､ま


















車 両 の 現 在 位 置 デ ー タをGPSから取得していること
に着目したものである｡しかし､この方式は車載端
末側に事前に目的地の緯度 ･程度,認識半径などの
jLp-トマスタ情報が必要であり､ こ Cj マ スタ情報を
センタ側から送信する費用を考慮 す る必 要がある｡
これらを勘案して通信費間を試算 す ると車両一台 当
り月額84円となり､大幅に費用対矧 黒 が 向 上 す る こ
とから本方式を採用することとした｡
































蓑3 認識半径と到着自動認 識 率 の関係
Radius 300m loom 30m
AutomaticJTival loo罷 100% 95%
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